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Anordnung zur Erfassung des Drehverhaltans eines Rades 

{§?) Ein® Anordnung zur Erfassung das Drehverhaltans eines 
rotierenden Korpers Oder Encoders (3) umfaBt ein Sensor- 
mcdui (1} mit einam Sensoreiement (2; 2.1 bis 2.4), mit einer 
steuerbaren Stromquelle (4), die einen das Drehverheltan 
darstellenden, alngeprlgten Strom liefert, einen Modulator 
(5), der in Abhangigkeit von Signalen des Sensorelementes 
(2; 2.1 bis 2.4) und von Signalen, die eine externe Signalquel- 
!e uber einen zusatzlichen Anschlufi (KB) liefert r die Strom- 
quelle (4) steuert, und eine Auswertesohaltung (9). Das 
Sensormodul (1) ist magnatisch mit dem Encoder (3) 
gekoppeit. Das Ausgangssignal des Sensormoduis (1) ist ein 
das Drehverhalten darstetlendes Signal mit einem uberiager- 
ten Status- und/oder Zusatzstgnal. 
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Be^^ung 



Die Erfindung bezieht sich auf eine Anordnung zur 
Erfassung des Drehverhaitens eines Rades oder eines 
anderen rotierenden Korpers, mit einem Sensorelement 
und einer steuerbaren Stromquelle, die einen das Dreh- 
verhalten darsteilenden eingepragten Strom (ein bina- 
res Stromsignal) liefert, und mit einer Auswerteschal- 
tung. 

Ein besonders wichtiger Anwendungsfall fur Anord- 
nungen dieser Art ist das Messen von Raddrehzahien als 
EingangsgroQe fur ein Kraftfahrzeug-Regelungssystem, 
z.B. fur ein Antiblockiersystem (ABS), fur eine An- 
triebsschlupfregelung (ASR), fur eine Fahrstabilitatsre- 
gelung (FSR, ASMS) eta Zur Messung anderer Rota- 
tionsbewegungen im Maschinenbau sind solche Anord- 
nungen ebenfalls geeignet. 

Anordnungen und Vorrichtungen zur Erfassung der 
Drehzahl eines Fahrzeugrades sind bereits in vielfalti- 
gen Ausfuhrungsformen bekannt und auf dem Markt 
Die MeBsysteme, die im Prinzip aus einem MeBwertge- 
ber in Form eines Zahnrades oder eines Encoders und 
aus einem MeBwertaufnehmer bestehen, lassen sich 
grundsatzlich als passive oder aktive Systeme bzw. Sen- 
soren ausbilden. Bisher wurden aus technoiogischen und 
preislichen Grunden induktive Sensoren, also passive 
MeBsysteme, bevorzugt, doch gewinnen aktive Senso- 
ren an Bedeutung. 

In der WO 95/1 7680 (P 7805) ist ein aktiver Drehzahl- 
sensor beschrieben. Nach dieser Schrift besteht die 
MeBvorrichtung grundsatzlich aus einem mit dem Rad 
rotierenden Encoder, aus einem magnetoresistiven Sen- 
sorelement mit einem als Vorspannmagnet dienenden 
Perrnahentmagneten und aus einer Signalverarbei- 
tungsschaltung, die in einem integrierten Schaltkreis un- 
tergebracht ist. Die Ausgangssignale des Sensors wer- 
den einer zentralen Auswerteschaltung zugeleitet 

Aus der DE 44 34 180 Al (P 7748) ist eine Schaltungs- 
anordnung zur Auswertung des Ausgangssignals eines 
aktiven Sensors bekannt Das Ausgangssignal des Sen- 
sors ist ein binares Stromsignal, dessen Frequenz die 
Information uber die Drehbewegung enthait Der aktive 
Sensor stellt eine steuerbare Stromquelle dar, die einen 
eingepragten Strom iiefea Ober eine zugehorige Aus- 
werteschaltung ist der aktive Sensor ah die Fahrzeug- 
batterie angeschlossen und wird aus dieser mit elektri- 
scher Energie versorgt 

Bei einem . Kraftfahrzeugregelungssystem mit Rad- 
drehzahlsensoren werden im allgemeinen die Ausgangs- 
signale der einzelnen aktiven Sensoren uber ein 2-adri- 
ges FCabel zu einer zentralen Auswerteschaltung ge- 
fflhrt, die an der Fahrzeugbatterie angeschlossen ist und 
Qber dieses 2-adrige Kabel die elektrische Energie fur 
den Betrieb der aktiven Sensoren liefert Es wurde auch 
schon vorgeschlagen, ein 1-adriges Kabel zu verwenden 
und die zweite Ader durch Stromfuhrung uber die Fahr- 
zeugkarosserie zu ersetzen (P 8693). 

Der Erfindung liegt nun die allgemeine Aufgabe zu- 
gruhde, den Gesamtaufwand fur die Messung und Aus- 
wertung der sensierten Informationen und insbesondere 
den Aufwand fur die Verkabelung zwischen den einzel- 
nen Sensoren und der Auswerteschaltung zu verringern, 
oder r anders betrachtet, die Nutzung der notwendigen 
Verkabelung zwischen den einzelnen aktiven Sensoren 
und der (zentralen) Auswerteschaltung zu verbessern. 

Es hat sich herausgestellt, daB diese Aufgabe durch 
die im Anspruch 1 beschriebene Anordnung gelost wird, 
deren Besonderheit darin besteht, daB ein Sensorrnodul 



vorgesehen^^^lches das Sensorelement, die Strom- 
quelle und eirBKlodulator enthait,der in Abhangigkeit 
von den Signalen des Sensorelementes und von exter- 
nen Signalen, die eine externe Signalquelle liefert bzw. 
5 die uber einen zusatzlichen AnschluB eingespeist war- 
den, die Stromquelle steuert und der als Ausgangssignal 
des Steuermoduls ein das Drehverhalten darstellendes 
Stromsignal mit einem uber lagerten Status- oder Zu- 
satzsignal hervorruft 
;o Mit der erfindungsgemaBen Anordnung wird also ei- 
ne mehrfache Nutzung der Verkabelung zwischen dem 
aktiven Sensor und der Auswerteschaltung ermoglicht. 
Hierzu wird von einem besonderen Systemkonzept Ge- 
brauch gemacht, bei dem das ein Sensorelement und 
.15 eine steuerbare Stromquelle enthaltende Sensorrnodul 
mit einem Modulator ausgerustet wird, der in Abhan- 
gigkeit von einem zusatzlichen externen Signal die den 
eingepragten Strom liefernde Stromquelle steuert und 
dem Ausgangssignal des Sensors ein zusatzliches Signal 
20 aufpragt oder uberlagert bzw. ein Statussignal hinzu- 
fugt und der zentralen Auswerteschaltung zufuhrt Die 
Verkabelung wird also mehrfach genutzt. 

Nach einem vorteilhaften Ausfuhrungsbeispiel der 
Erfindung enthalt das Sensorrnodul aulerdem einen 
25 weiteren Schaltkreis, namlich einen Beobachter, der an 
den Leitungen, die das Sensorrnodul mit der Auswerte- 
schaltung verbinden, angeschlossen ist, der Qber diese 
Leitungen von der Auswerteschaltung gelieferte Infor- 
mationen aufnimmt und der in Abhangigkeit von diesen 
30 Informationen die Akzeptanz oder Verarbeitung der 
uber den zusatzlichen AnschluB zugefuhrten Informa- 
tionen steuert oder uberwacht. Es ist z. B. mdglich, das 
System so auszulegen, daB der Beobachter die uber den 
zusatzlichen AnschluB zugefuhrten Informationen nur 
35 zu bestimmten Zeiten oder unter bestirnmten Bedingun- 
gen abfragt und berucksichtigt. 

Nach einem weiteren Ausfuhrungsbeispiel der Erfin- 
dung besteht das Sensorelement des Sensormoduls aus 
mehreren sensorischen Einheiten zum Abtasten des En- 
40 coders bzw, MeBwertgebers nach unterschiedlichen 
Kriterien und/oder zum redundanten Erkennen von 
MeBwerten. Der ietztgenannte Fall ermoglicht z. B. die 
Oberwachung der ordnungsgemaBen Funktionen. 
Nach einem weiteren Ausfuhrungsbeispiel der Erfin- 
45 dung ist an dem zusatzlichen AnschluB des Sensormo- 
duls eine externe Signalquelle angeschlossen, die unab- 
hangig von den Sensorelementen ein von der Drehbe- 
... wegung des Encoders oder eines anderen rotierenden 
MeBwertgebers abgeleitetes Signal erzeugt Auch ande- 
50 re, sensorisch ermittelte Statussignale konnen uber den 
zusatzlichen AnschluB des Sensormoduls eingespeist 
und uber den Modulator sowie uber die Signalleitungen 
zu der Auswerteschaltung weitergeleitet werden. Es 
kann vorteilhaft sein, diese Statussignale vor dem Wei- 
ss terleiten in dem Modulator aufzubereiten oder auszu- 
werten, wobei diese Vorgange von dem Beobachter ge- 
steuert werden konnen. 

Weitere Merkmale, Vorteile und Anwendungsmog- 
lichkeiten der Erfindung gehen aus der folgenden Be- 
eo schreibung weiterer Einzelheiten von Ausfuhrungsbei- 
spielen der Erfindung anhand der beigefugten Abbil- 
dungen hervor. 
Eszeigen: 

F1g ; 1 schematisch vereinfacht, im Blockschaltbild die 
65 wichtigsten Komponenten einer Anordnung der erfin- 
dungsgemaBen Art, 

Fig. 2 in gleicher Darstellungsweise Beispiele fur Sen- 
sorelemente der Anordnung nach Fig. 1, . 
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Fig. 3 in gleicher Darsteilung^ttfep Beispiele fur die 
Beschaltung des zusatzlichen /^^Vusses der Anord- 
nung nach Fig. 1, 

Fig. 4 Beispiele fur den Aufbau von Sensormodulen 
der in Fig. 1 gezeigten Art und 

Fig. 5 im Diagramm einige Beispiele fur den grund- 
satzlichen Verlauf und die Modulation des zur Auswer- 
teschakung ubertragenen Signals der Anordnung nach 
Fig. I- 

Nach Fig- l.besteht eine Anordnung nach der Erfin- 
dung irn wesentlichen aus einem Sensormodul l,das em 
Sensorelement 2(Si) enthalt, welches in bekannter Wei- 
se mit einem Encoder 3 magnetisch gekoppelt ist Der 
Encoder 3 oder MeBwertgeber kann in Form einer 
Zahnscheibe oder einer mit magnetischen Arealen ver- 
sehenen Rades ausgebildet sein. Der Encoder rotiert mit 
dem Korpar, dessen Drehverhalten gemessen werden 
soil, und ist mit dem Sensorelement 2 magnetisch ge- 
koppelt ist f so daB das Sensorelement 2 ein Wechselsi- 
gnal abgeben kann, dessen Frequenz der Drehge- 
schwindigkeit des Encoders 3 entspricht 

Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf aktive 
Sensoren, Das Sensormodul 1 enthalt daher eine steuer- 
bare Stromquelle 4, die einen eingepragten Strom lie- 
fen. Zur Obertragung des Sensorsignals geniigt ein 
Wechsel zwischen zwei vorgegebenen Stromamplitu- 
den. Die Frequenz oder die Zeitdauer des Stromampli- 
tuden-Wechsels enthalt die Information iiber die zu 
messende DrehzahL 

Das Sensormodul 1 enthalt auBerdern einen Modula- 
tor 5 (M), der in Abhangigkeit von dem Ausgangssignal 
des Sensorelementes 2 (Si) und von einem uber einen 
zusatzlichen AnschluB K5 von einer externen Signal- 
queile gelieferten Information die Stromquelle 4 steuert 
Dem binaren Stromsignal, das die Drehzahl darstellt, ist 
folglich ein zusatzliches, uber den zusatzlichen AnschiuB 
K5 geliefertes, erforderlichenfalls aufbereitetes oder 
ausgewertetes Signal das auch ein Statussignal sein 
kann, uberlagert 

SchiieBlich enthalt das Sensormodul 1 noch eine als 
Beobachter 6 bezeichnete Schaltung, deren Eingange 
E lt E2 an die Obertragungs- oder Signalleitungen ange- 
schlossen sind. Die Ausgange K3, K4 des Sensormoduls 
1 fiihren zu den AnschluBleitungen 7, 8. Der Beobachter 
6 erkennt vorgegebene Signalzustande auf den Signal- 
leitungen 7, 8, die das Sensormodul mit einer externen 
Auswerteschaltung 9 (ECU) verbinden. Der Beobachter 
6 uberwacht und steuert den Modulator 5 in Abhangig- 
keit von dem Signalzustand auf den Verbindungsleitun- 
gen 7, 8. Beispielsweise kann uber den Beobachter 6 die 
Akzeptanz der uber den Anschlu3 K5 zugefuhrten zu- 
satzlichen Signale oder Statussignale in Abhangigkeit 
von vorgegebenen Kriterien, Signalzustanden oder 
Zeitvorgaben gesteuert werden. 

Ober die AnschluSklemmen Kl, K2 der Auswer- 
tungsschaltung 9 wird in einem Ausfuhrungsbeispiel der 
Erfindung, auf das sich Fig. 1 bezieht, die steuerbare 
Stromquelle 4 mit elektrischer Energie versorgt. Die 
Spannung Vb zwischen den Klemmen Kl und K2 sym- 
bolisiert beispielsweise die Spannung einer Fahrzeug- 
batterie. 

In den Fig. 2a) bis 2d) sind einige Beispiele 2,1 bis 2.4 
fur Sensorelemente 2 (Fig. 1) symbolisch dargesteilt Je- 
dem Sensorelement 2.1, 2.2, 23 und 2.4 ist eine Aufbe- 
reitungsschaltung SCI bis SC4 zugeordnet. Diese 
Schaltkreise SCI bis SC4 konnen naturlich als Bestand- 
teile des Modulators (5 in Fig. 1) oder des Sensorele- 
. mentes (2) ausgebildet werden und sind daher in Fig. 1 
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nicht dargesteilt. 

Im Beispiel nach a) symboiisiert ein Sensorele- 
ment 2.1 einen bekannten magnetfeidempfindlichen De- 
tektor, z. B. ei ne magnetoresistive Bruck e oder ein Hall- 
5 Element, das sich in Verbindung mit den zugehorigen 
Permanentmagneten als geeignet fur eine Anordnung 
der erfindungsgemaBen Art erwiesen hat Soiche Sen- 
sorelemente sind z. B. in der eingangs genannten Schrift 
WO 95/17680 eriautert 
io In Fig. 2b) enthalt ein Sensorelement 2.2 zwei Detek- 
toren Dl, D2, mit denen um eine Ortsphase zueinander 
versetzte Signale gewonnen werden, aus denen nach 
bekannten Prinzipien ein 1-bit-Statussignal zum Bestim- 
men der Drehrichtung V/R (vor/ruck) des Encoders 3 
15 und damit der Drehrichtung des Rades, dessen Drehver- 
halten gemessen werden soil, abgeleitet wird. In der 
zugehorigen Signalauswerteschaltung SC2 befindet sich 
die Elektronik zum Auswerten der detektierten Signale. 
Fig. 2c) zeigt in der symbolischen Darstellungsform 
20 ein Sensorelement 23, das im Zusammenwirken mit 
dem Encoder 3 in einer Signalaufbereitungsschaltung 
SC3 neben der Drehzahlinformation f ein Statussignal 
LL fur eine sog. Luftspaltreserve erzeugt Derartige ak- 
tive Bewegungssensoren sind in der DE 44 34 977 Al 
25 und in der DE 44 34 978 At beschrieben (P 7727, P 
7728). 

Fig. 2d) zeigt, daB die Funktionen der beiden Sensor- 
elemente nach Fig. 2 b) und 2c) auch kombiniert werden 
konnen, 

30 Die Fig, 3a) bis 3c) veranschaulichen das Anschalten 
von unterschiedlichen externen Signalquellen uber den 
zusatzlichen AnschluB K5 an den Modulator 5 (M) eines 
Sensormoduls 1. Im Beispiel nach Fig. 3a) - dies ist der 
einfachste Fall — wird durch MasseanschluB oder Of- 

35 fenhalten des Anschlusses K5 eine bestimmte Informa- 
tion in den Modulator 5 eingespeist. Es sind z. B. Brems- 
belagverschleiBanzeigen bekannt, die ein deraniges 
Statussignal liefern. AuBerdern konnte der Zustand ei- 
ner Bremsflussigkeit uberwacht und auf entsprechen- 

40 dem Wege uber den AnschluB K5 signalisiert werden. 
Nach Fig. 3b) ist uber den AnschluB ICS ein zusatzli- 
cher externer Raddrehzahlfuhler 10 (S2) vorgesehen, 
der denselben Encoder 3 (E) abtastet wie das zu dem 
Sensormodul 1 gehorende Sensorelement 2, jedoch. an. 

45 einem anderen Ort am Umfang des Encoders 3 piaziert 
ist Eine soiche Auslegung der MeBanordnung ist vor- 
teilhaft, wenn es die technischen Umstande erfordern, 
zu einer bidirektionalen Drehzahlerfassung zwei sepa- 
rate Drehzahl-MeBelemente zu verwenden. In diesem 

50 Fall werden zunachst beide ortsphasenverschobene 
Drehzahlsignale uber den Modulator 5 (M) an die Aus- 
werteeinrichtung 9 (ECU) ubenragen, und es wird dann 
die Richtungserkennungdurchgefuhrt. 
SchiieBlich ist es nach Fig. 3c) noch vorgesehen, ein 

55 Summen-Statussignal durch logische Verknupfung 
mehrerer sensorischer Statussignale ST1 bis STn unter 
Verwendung eines externen elektronischen Schaltkrei- 
ses 11 zu bilden und uber die Kiemme bzw. den An- 
schluB K5 dem Sensormodul 1 zuzufuhren. Eine soiche 

eo Anordnung ist z. B. geeignet, ein Wamsignal zu erzeu- 
gen, wenn eines oder mehrere der einzetrien Statussi- 
gnale von ihrem Sollzustand abweichen- 

Fig. 4 zeigt in perspektivischer Darstellungsweise die 
konstruktive Gestaltung bzw. das AuBere eines Sensor- 

65 moduls der erfindungsgemaBen Anordnung. Nach 
Fig, 4a) besteht ein Sensormodul aus dem Verbund von 
zwei, jeweils in einem Gehause untergebrachten Funk- 
tionseinheiten 12, 13. In der Funktionseinheit 12 sind die 



ch^^ten, spezifischen, modulin- 
nn^^Zl bis 2.4 zur Abtastung 



in Fig. 2a) bis 2d) gescrg 
ternen sensorische Einl 

eines Encoders 3 und die zugehorigen Signalaufbere^ 
tungsausschaltungen SCI bis SC4 eingebettet In der 
Funktionseinheit 13 sind der Modulator 5 mit der oder 
den steuerbaren Stromquelien 4 sowie die als Beobach- 
ter 6 bezeichnete Schaltungsanordnung zusammenge- 
faBt. Zum AnschluB der Auswerteschaitung 9 (Fig. 1) 
und der externen Signalquelle sind wiederum Klemmen 
K3, K4, K5 aus der Funktionseinheit 13 herausgefuhrt 
Die Funktionseinheiten 12 und 13 sind durch vier einzel- 
ne Leiter, die pauschal mit 14 bezeichnet sind, miteinan- 
der verbunden. Die Leiter werden so benutzt, daB alie in 
Fig- 2 schematisien dargestellten Konfigurationen rea- 
lisierbar sind. Fur den Fall nach Fig, 2d) wird die Signal- 
vorverarbeitungsstufe die Signale V/R und LL zu einem 
komplexeren Statussignal vorverdichten, welches dann 
fiber eine Leitung an den Modulator 5 (M) ubertragen 
wird. 

Seitliche FBchen 15 in Fig. 4 dienen der exakten Aus- 
richtung des dargestellten Sensor-Kdrpers relativ zur 
Lesespur auf einem Encoder 3. 

Nach Fig. 4 besteht das gesamte Sensormodul aus 
einem einzelnen Korper, der alle sensorischen und si- 
gnaltechnischen Baugruppen enthilt. Die magnctempf- 
indlichen Detektoren nuuen hier wiederum den Hallef- 
fekt oder den magnetoresistiven EffekL 

Das Sensormodul nach Fig. 4a), b) ist ohne den enco- 
derspezifischen Vorspannmagneten dargesteilt Soiche 
Magnete sind am Korper 12 (Fig. 4a) anzubringen. 
Zweckmafiigerweise wird der Magnet so gew&hlt, daB 
die Sensormodule sowohl zum Betrieb mit ferromagne- 
tischeh Encodern (z. B. Stahlzahnradern) als auch zum 
Betrieb mit magnetisierten Encodern (alternierende 
Aufeinanderfolge von magnetischen Nord-/SQdpoien) 
genutzt v/erden konnen. Details solcher Sensoren sind 
der zuvorgenannten WO 95/17680 zu entnehmen. 

Es gibt Statussignale unterschiedlicher Wichtigkeit 
So sollte die Drehrichtungsinformation V/R stets vor- 
handen sein, wahrend die Information uber einen 
BremsbelagverschleiB nur auf Abfrage hin ausgewiesen 
werden mu8. Zur Oberlagerung des Nutzsignals t das die 
Drehbewegung wiedergibt, und der Zusatz- oder Sta- 
tusinformationen sind verschiedene Moglichkeiten be- 
kannt Es wird jedoch vorgeschlagen t die Zusatzinfor- 
rnation ratiometrisch zu einer BezugsgroSe zu codieren. 
Bei einer solchen ratiometrischen Codierung bleibt das 
VerMItnis der einzelnen Signaikomponenten zueinan- 
der gleich, wenn sich die Signalamplituden Sndern, bei- 
spielsweise infolge von Anderungen der Batterie- oder 
Versorgungsspannung. Die BezugsgrdBe kann eine Re- 
ferenzpulsdauer oder eine Referenzstromamplitude 
sein. Fig. 5a) bis 5d) zeigen Beispiele codierter Signale, 
die von dem Sensormodul 1 uber die Klemmen K3, K4 
zu den Klemmen Kl t K2 der Auswerteschaitung 9 
(ECU) ubertragen werden. 

In Fig. 5 steckt die Drehzahlinformation in der Fre- 
quenz f bzw. in dem Abstand zwischen den aufsteigen- 
den Flanken der Pulse 16. Im Diagramm nach Fig. 5b) ist 
em zusatzlicher Puis 17 vorgesehen, der in Verbindung 
mit Puis 16 die Gegenbezugsrichtung der Encoderdre- 
hung kennzeichnet, wahrend gemaB Fig. 5a) ein allein- 
iger Puis 16 bzw. das Ausbieiben des Pulses (18) eine 
Encoderdrehung in B zugsricfatung signalisiert. Die 
Pulsmuster wiederholen sich mit der Encoderfrequenz, 
deren Periodendauer hier mit 100% bezeichnet ist Die 
dem Puis 17 folgende Pulskette mit der zeitlichen Ge- 
wichtung 1, 2, 4, 8 innerhalb der Zeitspanne ti dient im 
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toigenden B zur Codierung zusatziicher Statusin* 
formationer 

In den Fig. 5c) und d) geschieht die Codierung uber 
die gewichtete Stromamplitude, wobei in die Startam- 
plitude jeder Sequenz die V/R-Information codiert ist. 
Wenn (Fig. 5c)) die Amplitude mit 80% des Soilwertes 
beginnt, dann bedeutet dies, daB der Encoder 3(E) sich in 
Bezugsrichtung dreht. Wenn (Fig. 5 d)) die Amplitude 
mit 100% beginnt, bedeutet dies, daB der Encoder (E) 
sich in Gegenbezugsrichtung dreht In den nachfoigen- 
den Zeitabschnitten von t2 ist in den Stromamplituden 
20%, 40%, 60%, 80% die Gewichtung 1, 2, 4, 8 enthalten, 
- die zugleich in den entsprechenden %-Zeitpunkten von 

tl erwartet werden kann. 
is Grundsatziich kann ein Statussignal oder eine andere 
Information dem eigentlichen Drehzahl-Signal, das 
durch eingepragte Strome wechselnder Amplitude dar- 
gesteilt ist, auf sehr unterschiedliche Weise uberlagert 
werden. Das zusatzliche Signal oder Statussignal. 
20 Grundsatziich kann durch Digualcodierung — ahnlich 
Fig. 5a) und Fig. 5b) — , durch Oberlagerung eines rela- 
. . tiv hochfrequenten Signals, durch Frequenz- oder Puls- 
breitenmodulation usw. uber die AnschluBleitungen 7, 8 
ubertragen werden. Die Fig. 5a) bis d) beziehen sich also 
25 nur auf willkurliche Ausfuhrungsbeispiele zur Erlaute- 
rung des Prinzips, 

\ Paxentanspruche 
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1- Anordnung zur Erfassung des Drehverhaltens 
eines Rades oder eines anderen rotierenden Kor- 
pers, mit einem Sensorelement und einer steuerba- 
ren Stromquelle, die einen das Drehverhalten dar- 
stellenden eingepragten Strom liefert, und mit einer 
Auswerteschaitung, dadurch gekennzeichnet, daB 
diese ein Sensormodul (1) aufweist, das das Sensor- 
element (2; 2.1 bis 2.4), die Stromquelle (4) und 
einen Modulator (5) enthalt, der in Abhangigkeit 
von den Signalen des Sensorelementes (2; 2.1 bis 
2*4) und von externen Signalen, die von einer exter- 
nen Signalquelle stammen bzw. uber einen zusatzli- 
chen AnschluB (K5) in das Sensormodul (1) einge- 
speist werden, die Stromquelle (4) steuert und der 
als Ausgangssignal des Sensormoduls (1) ein das 
Drehverhalten darstellendes Stromsignal mit ei- 
nem uber lagerten Status- oder Zusatzsignal her- 
vorruft 

2. Anordnung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Sensormodul (1) uber Signallei- 
tungen (7, 8) mit der Auswerteschaitung (9) verbun- 
den ist und daB die Auswerteschaitung die Be- 
triebsspannung (V B ) bzw. die elektrische Energie 
zum Betrieb der steuerbaren Stromquelle uber die 
Signalleitungen (7, 8) liefert 

3. Anordnung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB das Sensorelement (2; 2.1 bis 
2.4) in Form eines MeBwertaufnehmers ausgebildet 
ist, der mit einem MeBwertgeber oder Encoder (3), 
welcher mit dem Korper rotiert, dessen Drehver- 
halten gemessen werden sol!, tiber einen Luftspalt 
magnetisch gekoppelt ist 

4. Anordnung nach einem oder mehreren der An- 
spriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, daB das 
Sensorelement (2; 2.1 bis 2.4) aus mehreren sensori- 
schen Einheiten zum Abtasten des MeBwertgebers 
oder Encoders (3) nach unterschiedlichen Kriterien 
und/oder zum redundanten Erkennen von MeB- 
werten besteht. 



7 

5. Anordnung nach einem e^^nehreren der An- 
spriiche 1 bis 4, dadurch ge^^^eichnet, da8 das 

Sensormodul (1) einen Beobacnter (6) enthalt, der 
an das Sensormodul (1) mit der Auswerteschaltung 
verbindenden Signalleitungen (7, 8) angeschlossen 5 
ist, uber diese Leitungen Informationen aufnimmt 
und der in Abhangigkeit von diesen Informationen 
die Akzeptanz oder Verarbeitung der uber den Zu- 
satzanschluB (K5) zugefuhrten Informationen oder 
Signale steuert oder uberwachL 10 

6. Anordnung nach einem oder mehreren der An- 
spriiche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, daB uber 
den ZusatzanschluB (K5) eine externe Signalquelle 
angeschlossen ist, die unabhangig von den Sensor* 
elememen (2; 2.1 bis 2.4) des Sensormoduis (1) ein 15 
von der Drehbewegung des rotierenden Korpers 
abgeleitetes Signal erzeugt 

7. Anordnung nach einem oder mehreren der An- 
spriiche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, daB sen- 
sorisch ermittelte Statussignale uber den Zusatzan- 20 
schluS (K5) eingespeist und uber den Modulator (5) 
sowie uber die Signalleitungen (7, 8) zu der Aus- 
werteschaltung (9) weitergeleitet werden. 

8. Anordnung nach Anspruch 7, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Statussignale vor dem Weiterlei- 25 
ten in dem Modulator (5) aufbereitet und/oder aus- 
gewertet werden. 

9. Anordnung nach Anspruch 7 oder 8, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Weiterleitung, Aufberei- 
tung und/oder Auswertung im Modulator (5) von 30 
dem Beobachter (6) gesteuert wird. 
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